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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Gebervorrichtung
und ein Verfahren zur Bestimmung einer Position eines
ersten Objekts relativ zu einem gegeniber dem ersten
Objekt beweglichen zweiten Objekt nach dem Oberbe-
griff von Anspruch 1 beziehungsweise 11.

[0002] PositionsgeberoderkurzGebersind Sensoren,
die eine Position eines Objekts oder zumindest ein Signal
ausgeben, aus dem sich die Position des Objekts rekon-
struieren Iasst. Eine wichtige Klasse von Gebern bilden
die Sin/Cos-Geber, die zwei analoge Ausgangssignale
mit einem positionsabhangigen sinusférmigen bezie-
hungsweise cosinusférmigen Verlauf zur Verfligung stel-
len. Die Phase und die Anzahl Perioden dieser Signale
reprasentieren jeweils mit einem 90°-Versatz die ge-
suchte Position.

[0003] Man unterscheidet hierbei lineare und rotatori-
sche Systeme. Ein Lineargeber bestimmt als Position die
Verschiebung aufeiner Achse. Ein Drehgeber oder Dreh-
winkelsensor dient dagegen der Erfassung eines Dreh-
winkels oder einer Winkelstellung beispielsweise einer
Welle eines Antriebselements. Dabei wird jeweils eine
MaRverkorperung abgetastet, die langs der linearen
Achse beziehungsweise an der Welle mitdrehend ange-
bracht ist. Die MaRBverkorperung erzeugt tber die Rela-
tivbewegung eine Intensitadtsmodulation in einem Abtast-
sensor, die als Positionssignal genutzt wird.

[0004] Dazu werden verschiedenste Technologien
eingesetzt. Optische Drehgeber verwenden eine Code-
scheibe mit als Code dienenden Offnungen oder Reflex-
marken, die das Signal eines Lichtsenders modulieren,
sodass einin Transmission oder Reflexion angeordneter
Lichtempfanger Positionssignale empfangt. Bei einem
magnetischen Geber wird beispielsweise die Verande-
rung des Magnetfelds bei Vorbeibewegen von codieren-
den Permanentmagneten mit einem Hallsensor detek-
tiert. Weitere bekannte Systeme nutzen MaRverkorpe-
rungen und Abtastungen, die beispielsweise induktiv, ka-
pazitiv oder nach noch anderen Modulations- und Ab-
tastprinzipien arbeiten.

[0005] Es besteht eine steigende Nachfrage nach Ge-
bern, die besondere Sicherheitsanforderungen erfiillen.
In der Sicherheitstechnik werden strenge Bedingungen
an die Zuverlassigkeit und Ausfallsicherheit von Senso-
ren gestellt, um beispielsweise in bestimmten Klassen
(SIL, Safety Integrity Level) von Sicherheitsnormen wie
der EN 61508 zugelassen zu werden. Typische Sicher-
heitsfunktionen sind Notausschaltungen, Abschalten
Uberhitzter Geréte oder die Uberwachung gefahrlicher
Bewegungen. Bei Geraten, die diese Anforderungen er-
fullen sollen, muss gewahrleistet sein, dass auch im Feh-
lerfall die weitere Funktion erhalten bleibt oder zumindest
der Fehler sicher aufgedeckt wird, um eine Sicherheits-
mafRnahme wie eine Notabschaltung einzuleiten.
[0006] Eine Mdglichkeit, diesen Standards gerecht zu
werden, bezieht sich auf die Redundanz und Diversitat,
was bedeutet, dass mehr als ein Sensorsystem in dem
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Geber verfugbar ist (Redundanz) und diese mehreren
Sensorsystemeidealerweise nicht das gleiche Messprin-
zip verwenden (Diversitat). Dadurch wird sichergestellt,
dass bei Ausfall eines Sensorsystems der Geber weiter-
hin funktionsfahig ist und somit den geforderten Sicher-
heitsstandards gentiigt. Auerdem kann durch Vergleich
der beiden Sensoren eine Fehlfunktion erkannt werden.
Sofern dabei zwei physikalisch unterschiedliche Wirk-
prinzipien zum Einsatz kommen, beispielsweise ein op-
tischer und ein magnetischer Geber, wird zwar eine hohe
Sicherheit erreicht, jedoch um den Preis eines aufwan-
digen, baugrofen und kostenintensiven Gesamtsys-
tems.

[0007] Es sind Gerate bekannt, in denen die Vektor-
lange des durch den Sinus und Cosinus beschriebenen
Vektors sicherheitstechnisch tGberwacht wird. Dadurch
kann mit nur einem Geber ein gewisses Sicherheitsni-
veau erreicht werden. In sicherheitstechnischen Anwen-
dungen als Drehgeber an einem Antrieb wird aber typi-
scherweise zusatzlich gefordert, dass ein Ausfall des Ge-
bersystems zugleich einen Halt des Antriebssystems be-
wirkt. Das wird erreicht, indem der Geber als sogenann-
tes Motorfeedbacksystem eingesetzt wird, in dem die
Gebersignale zugleich fir die Drehfelderzeugung des
Antriebs essentiell sind, so dass deren Ausfall auch den
Antrieb zum Halten bringt. Dies setzt eine Signalfiihrung
voraus, bei der die sicherheitstechnische Uberwachung
in Reihe zwischen den Geber und den Antrieb geschaltet
ist. Eine Stichleitung zur parallelen sicherheitstechni-
schen Uberwachung von der Leitung zwischen Geber
und Antrieb dagegen ware unzulassig. In diesem Fall
wirde ndmlich eine Leitungsunterbrechung in der Stich-
leitung zum Verlust der sicherheitstechnischen Uberwa-
chung fiihren, obwohl der Antrieb weiterhin Signale vom
Geber erhalt und damit lauffahig bleibt.

[0008] Damit sind derartige bekannte Gebersysteme
mit sicherheitstechnischer Uberwachung auf eine An-
wendung nur in Verbindung mit Motorfeedback be-
schrankt. Soll oder kann kein Motorfeedback genutzt
werden, bleibt nur das Ausweichen auf ein echt redun-
dantes oder sicheres Gebersystem mitentsprechend ho-
hem Installations- und Gerateaufwand.

[0009] Weiterhin werden bei den herkémmlichen Ge-
bersystemen mit sicherheitstechnischer Uberwachung
die Sinus- und Cosinusssignale fir eine sicherheitstech-
nische Auswertung in einem Mikroprozessor in einem
Analog/Digital-Wandler digitalisiert. Eine Uberwachung
auf Fehlfunktionen aufgrund der Vektorlange erfordert
eine entsprechend schnelle Digitalisierungs- und Aus-
wertungsrate, damit auch nur temporare Verletzungen
der erlaubten Grenzen fir die Vektorlange erkannt wer-
den konnen. Ansonsten ware nadmlich denkbar, dass an
sich vorhandene unzuldssige Abweichungen lediglich
aufgrund der Unterabtastung nicht erfasst werden.
[0010] Aus der DE 101 52 427 A1 ist eine Vorrichtung
zum Erfassen einer Anomalie in einer Positionserfas-
sungseinrichtung bekannt. Die Vorrichtung umfasst eine
Primarwicklung und zwei Sekundarwicklungsglieder,
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wodurch aus einem Erregersignal jeweils ein Sinussignal
und ein Cosinussignal in Abhangigkeit einer Motorstel-
lung induziert wird. Diese beiden Signale werden ver-
starkt, phasenverschoben und zu einem Kombinations-
signal addiert, dessen Phase gegeniiber dem Erregesi-
gnal die gesuchte Positionsinformation enthalt. Das
Kombinationssignal wird mit Hilfe eines Spitzenwerthal-
tekreises tiberwacht, um Anomalien der Vorrichtung zu
erkennen.

[0011] Die US2009/0251134 A1 offenbart einen Dreh-
geber, der mit Hilfe eines Magnetsensors die Drehstel-
lung eines Zahnrads erkennt. Eine Selbstiiberwachungs-
einheitist in der Lage, bei ruhendem Zahnrad ein Signal
in dem Magnetsensor zu erzeugen, um Fehler wie bei-
spielsweise eine abnehmende Sensitivitat aufzudecken.
Dazu werden jeweils ein Maximal- und ein Minimalwert
des Signals des Magnetsensors in einer Spitzenwerter-
kennungseinheit erfasst und deren Differenz und Mittel-
wert mit Referenzwerten verglichen.

[0012] Aus der DE 30 46 797 A1 ist ein elektroopti-
sches Messsystem mit Fehlerkorrektur bekannt, das auf
einem Sinus- und einem Cosinussignal basiert. Es wird
jeweils beim Nulldurchgang des Sinussignals der Signal-
wert des Cosinussignals bestimmt, beziehungsweise
umgekehrt, und der Mittelwert der so bestimmten Sia-
nalwerte wird zur Korrektur einer Gleichstromniveauver-
schiebung herangezogen.

[0013] Die EP 1569 347 A1 offenbart einen Encoder
mit einer Steuereinrichtung zur Fehleraufdeckung. Die
Sensorsignale werden digitalisiert und daraus charakte-
ristische Werte bestimmt und Uber die Zeit verfolgt, wie
Amplitudenwert, Offsetwert, Signalverzerrung oder Pha-
senversatz. Es wird dann eine Ausfallwarnung ausgege-
ben, wenn ein charakteristischer Wert in einen kritischen
Bereich zu laufen droht.

[0014] Es ist daher Aufgabe der Erfindung, die Zuver-
lassigkeit eines gattungsgemaflen Gebers zu erhéhen.
[0015] Diese Aufgabe wird durch eine Gebervorrich-
tung und ein Verfahren zur Bestimmung einer Position
eines ersten Objekts relativ zu einem gegeniiber dem
ersten Objekt beweglichen zweiten Objekt nach An-
spruch 1 beziehungsweise 112 geldst. Dabei geht die
Erfindung von dem Grundgedanken aus, ein erstes und
ein zweites bei der Abtastung einer MalRverkdrperung
erfasstes Signal anhand von Extremwerten zu Gberwa-
chen. Dazu wird eine Spitzenwerthalteeinrichtung (Peak
Hold) eingesetzt, um einen Extremwert oder mehrere Ex-
tremwerte des ersten Signals beziehungsweise des
zweiten Signals Uber ein gewisses Zeitintervall zu erfas-
sen und zu speichern. Dieser Extremwert wird dann zur
Bewertung des ersten Signals beziehungsweise des
zweiten Signals der Funktionsiiberwachung zugrunde
gelegt. Die Uberwachungseinheit mit der Spitzenwert-
halteeinrichtung kann Teil des eigentlichen Gebers mit
der MafRverkérperung und der Abtasteinrichtung, aber
auch extern beispielsweise in einer Sicherheitssteue-
rung implementiert sein, welche das erste und zweite
Signal von der Gebervorrichtung empféangt und gegebe-
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nenfalls eine Warnung oder ein Abschaltsignal erzeugt.
[0016] Die Erfindung hat den Vorteil, dass die Geber-
vorrichtung nicht auf Anwendungen mit Motorfeedback
beschrankt ist. Durch die erfindungsgemaRe Uberwa-
chung bleibt namlich die Sicherheit auch bei einem An-
schluss der sicherheitstechnischen Uberwachung iiber
eine Stichleitung gewahrleistet. Zusatzliche Abtastsys-
teme zur Herstellung von Redundanz sind dazu nicht er-
forderlich. Dies ist vor allem bei externen sicherheitstech-
nischen Uberwachungseinrichtungen vorteilhaft. Weiter-
hin entfallt eine durch die Digitalisierungs- und Auswer-
tungsrate auferlegte Beschréankung der maximal erlaub-
ten Signalfrequenz. Denn auch temporare unzuldssige
Signalabweichungen werden wegen der Spitzenwerthal-
teeinrichtung erkannt. Eine Abhangigkeit von der Digita-
lisierungs- und Auswertungsrate besteht dabei nicht, die-
se bestimmen lediglich noch die minimale Fehlererken-
nungszeit. Damit wird eine besonders kostengiinstige
Herstellung ermdglicht, da die Anforderungen an den
Analog-Digital-Wandler und den Auswertungsbaustein,
beispielsweise einen Mikroprozessor, sinken. Insgesamt
wird durch die Filterwirkung der Spitzenwerthalteeinrich-
tung die Auswertung im Vergleich zu der bekannten
Uberwachung der Vektorlange aufgrund momentaner Si-
nus- und Cosinuswerte stérunanfalliger.

[0017] Die Spitzenwerthalteeinrichtung ist dafir aus-
gebildet, einen Minimalwert und einen Maximalwert des
ersten Signals und des zweiten Signals zu speichern. Es
werden also vier Extremwerte erfasst, mit denen eine
besonders zuverlassige Uberwachung méglich wird. Da-
zu kdnnen wahlweise mehrere Spitzenwerthalteeinrich-
tungen oder eine entsprechend mehrkanalige und mehr-
speicherfahige Spitzenwerthaltevorrichtung vorgesehen
sein.

[0018] Das erste Signal ist bevorzugt ein Sinussignal,
und das zweite Signal ist bevorzugt ein Cosinussignal
oder umgekehrt. Die Gebervorrichtung wird damit zu ei-
nem Sin/Cos-Geber. Die Zuordnung des Sinussignals
als erstes Signal und des Cosinussignals als zweites Si-
gnal dient nur der sprachlichen Fassbarkeit und ist tech-
nisch in dieser Beschreibung meist austauschbar.
[0019] Die Gebervorrichtung weist bevorzugt eine
Auswertungseinheit zur Bestimmung der Position aus
dem ersten Signalund dem zweiten Signal auf. Statt also
erstes Signal und zweites Signal als solches auszuge-
ben, wird eine Langsposition oder eine Winkelstellung
berechnet und beispielsweise digital als geprifte, ver-
lassliche Position zur Verfiigung gestellt. Die Position ist
zunachst inkrementell, kann aber durch zusatzliche Co-
dierung oder Aktualisieren einer Anfangsposition auch
absolut bestimmt werden.

[0020] Die Uberwachungseinheit ist dafiir ausgebildet
zu prifen, ob die Extremwerte in einem Toleranzband
verbleiben. Damit wird auf einfache Weise erkannt, ob
in dem Zeitintervall, innerhalb dessen die Extremwerte
von der Spitzenwerthalteeinrichtung erfasst wurden, zu-
mindest kurzzeitig eine unzuldssige Abweichung auftrat.
Dabei kommt es nicht darauf an, mit welcher zeitlichen
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Auflésung das erste Signal und das zweite Signal digi-
talisiert werden, weil die Spitzenwerthalteeinrichtung
auch die Werte zwischen zwei Abtastpunkten der Digi-
talisierung erfasst.

[0021] Die Uberwachungseinheit ist bevorzugt dafiir
ausgebildet zu priifen, ob sich Maximalwert und Minimal-
wert des ersten Signals und/oder Minimalwert und Ma-
ximalwert des zweiten Signals um einen Mindestwert
voneinander unterscheiden. Ist das namlich nicht der
Fall, so ist eines der beiden Signale auf einem festen
Wert stehen geblieben oder in der Amplitude wesentlich
abgeschwécht. Ein solcher Fehler wiirde durch eine rei-
ne Uberwachung der Vektorlange anhand der momen-
tanen Signalwerte nur bedingt erkannt.

[0022] Die Uberwachungseinheit ist bevorzugt dafiir
ausgebildet, von der Spitzenwerthalteeinrichtung ge-
speicherte Extremwerte oder Differenzen von Extrem-
werten des ersten Signals mit einem Erwartungswert fir
Extremwerte oder Differenzen von Extremwerten des
zweiten Signals zu vergleichen und/oder umgekehrt. Es
lasst sich anhand der Extremwerte oder der Differenz
von Maximalwert und Minimalwert des einen Signals vor-
hersagen, in welchem Bereich die Extremwerte oder die
Differenz von Maximalwert und Minimalwertdes anderen
Signals bei fehlerfreiem Betrieb liegen missten. Bei Si-
nus- und Cosinussignalen gibt das eine Signal die zu
dem Zeitintervall der Erfassung durch die Spitzenwert-
halteeinrichtung gehdérige Phase vor, so dass dann die
erwartete Schwankung des anderen Signals innerhalb
dieser Phase berechnet werden kann. Wird die jeweilige
Erwartung nicht getroffen, so liegt ein Fehler vor. Dabei
kann das erste Signal die Erwartung erzeugen und das
zweite Signal gegen diese Erwartung geprift werden.
Ebenso kénnen dabei die Rollen der Signale vertauscht
oder Vergleiche in beiden Richtungen vollzogen werden.
[0023] Die Uberwachungseinheit ist bevorzugt dafiir
ausgebildet, den Erwartungswert fiir das eine Signal aus
der Lange einer Kathete eines rechtwinkligen Dreiecks
zu bestimmen, dessen Hypotenuse die Lange des abso-
lut gréRten Extremwerts und dessen andere Kathete eine
Lange zwischen Minimum und Maximum des anderen
Signals aufweist. Hier stellt man also die Hypothese auf,
dass der groRte Extremwert die Vektorlange beschreibt.
Ein Vektor dieser Lange wird dann im Kreisdiagramm in
einem Intervall verdreht, welches von den Extremwerten
des einen Signals begrenzt ist, indem die Phase syste-
matisch in dem Intervall variiert, auf dessen Randwerte
oder auf irgend einen Wert innerhalb des Intervalls ge-
setzt wird. Uber die trigonometrischen Beziehungen in
einem rechtwinkligen Dreieck, dessen Hypotenuse die
Vektorlange und dessen eine Kathete durch den gewahl-
ten Wert in dem Intervall festgelegt ist, kann dann die
andere Kathete und daraus durch Abziehen der Lange
der anderen Kathete von der Vektorlange die Erwartung
an das andere Signal bei fehlerfreier Funktion berechnet
werden. Auch hierbei sind die Rollen der beiden Signale
vertauschbar. Alternativ kann die Hypotenuse auch aus
anderen GroRen bestimmt oder sogar als feste GroRe
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angenommen werden, sofern sie als ausreichend kon-
stant unterstellt werden kann.

[0024] Die Uberwachungseinheit ist bevorzugt dafiir
ausgebildet, die Gebervorrichtung zyklisch auf Fehlfunk-
tion zu prifen und jeweils nach einem Prifzyklus die Spit-
zenwerthaltevorrichtung zuriickzusetzen. Die Fehlerauf-
deckung arbeitet also mitbestimmten Zeitintervallen. Die
beiden Signale werden vorzugsweise innerhalb der Zy-
klen gar nicht Uberwacht, sondern lediglich deren Ex-
tremwerte mittels der Spitzenwerthaltevorrichtung er-
fasst. Erst zum Abschluss des Zyklus’ findet dann eine
summarische Auswertung fir den vergangenen Zyklus
anhand der Extremwerte statt. AnschlieBend wird die
Spitzenwerthaltevorrichtung zurlickgesetzt, um Extrem-
werte des folgenden Zyklus’ erfassen zu kénnen.
[0025] Die Spitzenwerthaltevorrichtung weist bevor-
zugt analoge Schaltelemente auf. Dabei handelt es sich
insbesondere um einen Einweggleichrichter, der also im
Minimalfall eine Diode und einen Kondensator aufweist.
Durch die analoge Spitzenwerterfassung missen ledig-
lich noch die Extremwerte digitalisiert werden, was in we-
sentlich langsameren Abtastschritten geschehen kann,
als bei einer direkten Uberwachung der beiden Signale.
[0026] Die Gebervorrichtung ist bevorzugt als Drehge-
ber ausgebildet, indem die MaRverkorperung drehfest
mit dem ersten Objekt und die Abtasteinrichtung drehfest
mit dem zweiten Objekt verbundenen ist, wobei Maliver-
kérperung und Abtasteinrichtung jeweils gemeinsam mit
dem ersten Objekt und dem zweiten Objekt relativ zu-
einander drehbeweglich sind, um als Position die Win-
kelstellung der Objekte zueinander zu bestimmen. Ein
solcher Drehgeber mit sicherheitstechnischer Uberwa-
chung kann flexibel auch ohne Motorfeedback eingesetzt
werden und gewahrleistet dennoch die erforderliche Si-
cherheit.

[0027] Alternativistdie Gebervorrichtung als Linearen-
coder mit einer langgestreckten MaRverkdrperung und
einer dazu langsverschieblichen Abtasteinrichtung aus-
gebildet. Damit kann die erfindungsgemaRe Uberwa-
chung auch fur derartige Anwendungen ausgenutzt wer-
den.

[0028] Das erfindungsgemafRe Verfahren kann auf
ahnliche Weise weitergebildet werden und zeigt dabei
ahnliche Vorteile. Derartige vorteilhafte Merkmale sind
beispielhaft, aber nicht abschlieend in den sich an die
unabhangigen Anspriiche anschlieRenden Unteranspri-
chen beschrieben.

[0029] Die Erfindung wird nachstehend auch hinsicht-
lich weiterer Merkmale und Vorteile beispielhaft anhand
von Ausflihrungsformen und unter Bezug auf die beige-
fugte Zeichnung naher erldutert. Die Abbildungen der
Zeichnung zeigen in:

Fig. 1a  eine schematische Darstellung einer an ein
Antriebssystem angeschlossenen Gebervor-
richtung mit Sicherheitstiiberwachung tber ei-
ne Stichleitung;

Fig. 1b  eine schematische Darstellung einer fir Mo-
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torfeedback durch eine Sicherheitsvorrich-
tung an ein Antriebssystem angeschlossenen
Gebervorrichtung;

eine Darstellung eines Cosinus- und eines Si-
nussignals mit zugehérigem Kreisdiagramm;
ein Kreisdiagramm eines Fehlerbildes, bei
dem ein Signal konstant bleibt;

ein Kreisdiagramm eines Fehlerbildes, bei
dem die Signale durch ein Offset verschoben
sind;

ein Kreisdiagramm eines Fehlerbildes, bei
dem ein Signal aufgrund zu geringer Amplitu-
de fUr ein nur temporares Verlassen des To-
leranzbereichs sorgt;

ein Kreisdiagramm eines Fehlerbildes, bei
dem der Toleranzbereich aufgrund eines Off-
sets nur temporar und nur nach innen hin ver-
lassen wird;

ein Kreisdiagramm eines Fehlerbildes dhnlich
Figur6, bei dem der Toleranzbereich aufgrund
eines Offsets nur temporar nach innen und
nach auf3en hin verlassen wird;

ein Kreisdiagramm eines Fehlerbildes dhnlich
Figur 6, beidemder Toleranzbereich aufgrund
eines Offsets nur temporar verlassen wird,
wahrend die Amplitude zugleich stets am un-
teren Rand des Toleranzbereichs oder sogar
darunter bleibt;

ein Kreisdiagramm zur Erlduterung der Erfas-
sung zuldssiger Signale mittels Spitzenwer-
terfassung; und

ein weiteres Kreisdiagramm zur Erlduterung
der Erfassung zulassiger Signale anhand ei-
nes rechtwinkligen Dreieckes mit dem absolut
groRten Extremwert der Signale als Hypote-
nuse.

Fig. 2
Fig. 3

Fig. 4

Fig. 5

Fig. 6

Fig. 7

Fig. 8

Fig. 9

Fig. 10

[0030] Figur 1a zeigt in einer schematischen Darstel-
lung ein Gebersystem 10 mit einem Positionsgeber 20
und einer Uberwachungseinheit 30. Der Positionsgeber
20 ist hier in einer bevorzugten Ausfihrungsform als
Drehgeber ausgefihrt. Alternativ wére eine Ausgestal-
tung als Linearencoder denkbar.

[0031] DurchDrehung einer MaRRverkérperung 22 wer-
den zwei Ausgangssignale einer Abtasteinrichtung 24 si-
nus- beziehungsweise cosinusférmig moduliert. Die Mo-
dulation kann durch verschiedene Technologien von
MaRverkorperung 22 und Abtasteinrichtung 24 beispiels-
weise in einem optischen, magnetischen, kapazitiven
oder induktiven Positionsgeber 20 entstehen. Vor der
Weitergabe kénnen die beiden Signale noch vorverar-
beitet beziehungsweise aufbereitet werden, also ver-
starkt, geglattet oder dergleichen.

[0032] Die beiden Signale des Positionsgebers 20
kénnen einem Antriebssystem 40 zugefiihrt werden. Da-
beihandelt es sich trotz der getrennten Darstellung meist
umdenselben Antrieb, dessen jeweilige Drehstellung der
Positionsgeber 20 bestimmt. Uber eine Stichleitung der
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Zuleitung zwischen Positionsgeber 20 und Antriebssys-
tem 40 werden die beiden Signale auRerdem in der Uber-
wachungseinheit 30 ausgewertet. Dazu bestimmt eine
Spitzenwerthalteeinrichtung 32 (Peak Hold) das jeweili-
ge Minimum und Maximum beider Signale ber einen
Prifzyklus. Die Spitzenwerthalteeinrichtung ist vorzugs-
weise analog ausgefiihrt, etwa nach dem Prinzip eines
Einweggleichrichters mit einer Diode und einem Konden-
sator, wobei der so erfasste Erwartungswert flr die wei-
tere Verarbeitung in einem nicht gezeigten A/D-Wandler
digitalisiert wird. Die somit entstehenden vier Extremwer-
te werden in einer eigentlichen Funktionsiiberwachungs-
einheit 34 in einer im Zusammenhang mit den Figuren 9
und 10 genauer erlauterten Weise daraufhin Gberprift,
ob die beiden Signale noch in einem erwarteten Tole-
ranzband fehlerfrei empfangen werden. Es erfolgt dann
gegebenenfalls eine Warnung oder ein Abschaltsignal,
welches an einem Ausgang 36 ausgegeben wird. Damit
der Fehler auch dem Antriebssystem 40 bekannt wird,
kann der Ausgang 36 direkt oder mittels einer tberge-
ordneten Steuerung an das Antriebssystem 40 ange-
schlossen werden.

[0033] Figur 1b zeigt eine alternative Verschaltung des
Gebersystems 10 mit dem Antriebssystem 40. Dabei
wird die Uberwachungseinheit 30 nicht {iber eine Stich-
leitung angeschlossen, sondern die beiden Signale wer-
den durch die Uberwachungseinheit 30 zu dem Antriebs-
system 40 gefiihrt. Das Gebersystem 10 wird hierbei als
Motorfeedbacksystem eingesetzt. Das ist zwar erfin-
dungsgemal anders als im Stand der Technik keine Vo-
raussetzung fiir die sichere Uberwachung. Dennoch ist
auch diese Einsatzart moglich.

[0034] Als zusétzliches Element enthalt hier die Uber-
wachungseinheit 30 einen Schalter 38, der allerdings
kein echter Schalter sein muss, sondern auch in der
Funktionsiiberwachungseinheit 34 implementiert sein
kann. Der Schalter 38 wird gedffnet und damit die Wei-
terleitung der beiden Signale an das Antriebssystem 40
unterbrochen, sobald eine Fehlfunktion festgestellt wur-
de.

[0035] Figur 2 stellt zwei rein beispielhafte, von einem
Positionsgeber 20 erzeugte Sinus- und Cosinussignale
dar. Eine bestimmte, ebenfalls rein beispielhaft beliebig
herausgegriffene Position L kann wie rechts in der Figur
2 gezeigt miteinem Kreisdiagrammiillustriert werden. Da-
bei sind Sinus und Cosinus an den beiden Achsen auf-
getragen, und ein Vektor L aus den beiden orthogonalen
Sinus- und Cosinuskomponenten rotiert mit der Phase
oder Drehstellung a. Derartige Kreisdiagramme werden
im Folgenden benutzt, um aufzudeckende Fehler und
dabei eingesetzte Vorgehensweisen zu veranschauli-
chen.

[0036] Denn die beiden Sinus- und Cosinussignale
kénnen eine Reihe von Fehlerbildern zeigen, die durch
eine herkdmmliche Vektorlangeniberwachung nicht er-
kanntwerden, da sich die Signale auch im Fehlerfall noch
im erlaubten Toleranzbereich befinden. Solche Fehler
werden nach dem Stand der Technik tUber eine Verwen-
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dung als Motorfeedback beherrscht. Das ist zwar auch
erfindungsgemanl maéglich, wie zu Figur 1b erlautert, aber
nicht notwendig. Vielmehr werden die nachfolgend ge-
zeigten Fehler durch die Auswertung der Extremwerte
aus der Spitzenwerthalteeinrichtung 32 aufgedeckt.
[0037] Figur 3 zeigt ein Kreisdiagramm flr ein erstes
Fehlerbild. Die zulassigen Werte fir das Sinus- und Co-
sinussignal liegen in einem schraffiert dargestellten To-
leranzband, welches durch eine mittlere Solllinie 50, eine
aullere Begrenzungslinie 52 und eine innere Begren-
zungslinie 54 bestimmt ist. Die von einem Vektorlangen-
verfahren félschlich vermutete Kreisbahn wird mit einer
gestrichelten Linie 56, der tatsachliche Signalverlauf da-
gegen mit einer durchgezogenen Linie 58 gezeigt. Zah-
lenwerte sind absichtlich nicht aufgetragen, da Ublicher-
weise samtliche Absolutwerte sowie die noch hinnehm-
baren Toleranzen auf die jeweilige Anwendung parame-
triert werden. Alle folgenden Fehlerbilder in den Figuren
4 bis 8 sind nach diesem Prinzip aufgebaut und dement-
sprechend mit den gleichen Bezugszeichen versehen.
[0038] Bei dem Fehlerbild der Figur 3 ist eines der Si-
gnale, hier der Cosinus, bei einem festen Wert "einge-
froren", bleibt also konstant. Statt eines Kreises wird des-
halb von dem Vektor im Verlauf der Drehbewegung nur
noch eine Linie 58 beschrieben. Der konstante Cosinus-
wert sorgt aber dafir, dass diese Linie 58 zu jedem Zeit-
punkt im Toleranzband verbleibt. Die summarische Be-
trachtung Uber die Vektorlange kann den Fehler nicht
aufdecken. Dagegen wird der Fehler durch einen Ver-
gleich zwischen dem in der Spitzenwerthalteeinrichtung
32 erfassten Minimum und Maximum des jeweiligen Si-
gnals erkannt.

[0039] Beidem Fehlerbild der Figur 4 wird die tatsach-
liche Kreisbahn 58 durch ein Offset verschoben. Die ge-
samte verschobene Kreisbahn 58 bleibt aber innerhalb
des Toleranzbereichs. Deshalb bleibt auch dieser Fehler
einer summarischen Betrachtung tber die Vektorlange
verborgen. Zur Erkennung solcher Fehler ist eine genau-
ere Priifung erforderlich, die unten im Zusammenhang
mit den Figuren 9 und 10 erlautert wird.

[0040] Wahrend bei den Fehlerbildern gemaR Figur 3
und 4 die Vektorlange sogar zu jedem Zeitpunkt inner-
halb des Toleranzbereichs bleibt, zeigen die Figuren 5
bis 8 verschiedene Falle, in denen der Toleranzbereich
nur temporar verlassen wird. Auch das kann herkémm-
lich unbemerkt bleiben, wenn die Abtastrate zu klein ist
und die Unterabtastung daflr sorgt, dass die gepriften
Positionen gerade diejenigen innerhalb des Toleranzbe-
reichs sind.

[0041] Hier zeigt Figur 5 ein Fehlerbild, bei dem eines
der Signale mit zu geringer Amplitude schwingt, jedoch
der resultierende Vektor um den Nulldurchgang des Si-
gnals geringer Amplitude von dem anderen Signal wei-
terhin in den Toleranzbereich gehoben wird. Figur 6 zeigt
einen Fall eines Offsets, bei dem zwar anders als im Falle
der Figur 4 nicht mehr die gesamte, sehr wohl aber noch
ein Teil der tatsachlichen Kreisbahn 58 innerhalb des
Toleranzbereichs liegt. Die Figuren 7 und 8 sind Varian-
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ten davon. In Figur 7 wird der Toleranzbereich temporér
auch nach oben verlassen, und in Figur 8 bleibt die tat-
sachliche Kreisbahn 58 zu einem GroRteil im Toleranz-
bereich, obwohl die Amplitude bei objektiver Betrachtung
daflr kaum noch oder sogar nicht mehr ausreicht.
[0042] Temporare Signale auRer Toleranz wie in den
Figuren 5 bis 8 werden herkémmlich deshalb nichtimmer
erkannt, weil die Abtast- und Auswertungsrate maogli-
cherweise nicht schnell genug ist, um dies aufzulésen,
beziehungsweise weil ein unglnstiges Verhaltnis von
Abtast- und Auswertungsrate zu Drehgeschwindigkeit
durch Unterabtastung fiur ein Prifen gerade immer fur
Signalanteile innerhalb des Toleranzbereiches sorgt.
Aufgrund der Spitzenwerthalteeinrichtung 32 werden
aber erfindungsgeman solche auch nur temporéren Ab-
weichungen festgehalten und dann beim nachsten Aus-
wertungszyklus erkannt. Dazu reicht schon eine Priifung
Uber die Vektorlange aus. Solche temporaren Abwei-
chungen werden aber auch mit der genaueren Prifung
mit aufgedeckt, die nun anhand der Figuren 9 und 10
erlautert wird.

[0043] Figur 9 zeigt ein Kreisdiagramm zur lllustration
der Auswertung der Extremwerte der Spitzenwerthalte-
einrichtung 32. Das Toleranzband ist weiterhin schraffiert
dargestellt, wahrend eine durchgezogene Linie 58 den
tatsachlichen Signalverlauf in demjenigen Zyklus oder
Zeitintervall zeigt, in dem die Extremwerte erfasst wur-
den. Nach dem Auslesen der Extremwerte wird die Spit-
zenwerthalteeinrichtung 32 zuriickgesetzt, um einen
neuen Auswertungszyklus zu beginnen.

[0044] Die Extremwerte fir den Signalverlauf 58 sind
in Figur 9 durch gestrichelte Linien und an den Achsen
eingezeichnet. Der Fehler gemaR Figur 3 wird sofort da-
durch erkannt, dass ein Minimum und ein Maximum zu-
sammenfallen, sich also nicht um einen Mindestwert un-
terscheiden. Ebenso darf keiner der Extremwerte auf3er-
halb des Toleranzbandes liegen, da dies einem zumin-
dest temporaren Fehler entspricht, von dem die Figuren
5 bis 8 Beispiele zeigen.

[0045] In einer genaueren Prifung wird der Hub der
Signale Uberwacht, also die Differenz zwischen Maxi-
mum und Minimum. Zeigt das Sinussignal eine ausrei-
chende Differenz, so wird auch von dem Cosinussignal
eine entsprechende Differenz erwartet. Umgekehrt wird
bei ausreichender Differenz des Cosinussignals eine
entsprechende Differenz des Sinussignals erwartet. Da-
mit werden insbesondere ein "Einfrieren" eines Signals
wie in Figur 3 oder eine Verschiebung wie in Figur 4 er-
kannt. Vorzugsweise werden die beiden Prifungen in
beide Richtungen vorgenommen.

[0046] Dabei bedeutet die "entsprechende" erwartete
Differenz des jeweils anderen Signals im Regelfall keine
zahlenmaBig identische Differenz, sondern die Erwar-
tung wird trigonometrisch abgeleitet. Das wird in Figur
10 anhand des Fehlerbildes gemaR Figur4 illustriert. Zu-
nachst wird der betragsmaRig grote Erwartungswert als
Vektorlange 60 angenommen. Das ist hier das Maximum
des Cosinus. Dieser Vektor hat nun im betrachteten Zeit-
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raum nur den Winkelbereich Uiberstrichen, der durch Mi-
nimum und Maximum des Sinus begrenztwird. Die grofRt-
mogliche aufgetretene Differenz im Cosinussignal darf
daher nur die mit Erwartungswert bezeichnete Lange
sein. Dieser Erwartungswert berechnet sich in einer tri-
gonometrischen Betrachtung Uber das rechtwinklige
Dreieck, welches von der Vektorlange als Hypotenuse
und dem Minimum oder Maximum des Sinus als einer
Kathete definiert ist. Dadurch kann die Lange der ande-
ren Kathete und als deren Differenz zu der Vektorlange
der Erwartungswert berechnet werden. Nun ist aber in
dem dargestellten Fall der eingezeichnete tatsachliche
Wert der Schwankungsbreite des Cosinus grof3er als der
Erwartungswert, woran der Fehler erkannt wird.

[0047] Somit wird die erwartete Differenz abhangig
von der aktuellen Vektorlange sowohl hinsichtlich einer
Uberschreitung als auch einer Unterschreitung schérfer
Uberwacht. Der Erwartungswert kann fir die beiden
Randwerte, also wie in Figur 10 gezeigt fiir das Maximum
des Sinus und zusatzlich fir das Minimum des Sinus
gepruft werden. Solange der Zyklus nicht zu grof ist,
worauf fiir eine zuverlassige Uberwachung vorzugswei-
se geachtet wird, werden damit die relevanten Falle ab-
gedeckt.

[0048] EswurdezuFigur10 eine Prifungbeschrieben,
die Uber das Sinussignal Erwartungswerte festlegt, mit
denen dann das Cosinussignal geprift wird. Wie schon
zuvor wird auch hier alternativ oder vorzugsweise zu-
satzlich eine umgekehrte Priifung mit vertauschten Rol-
len der beiden Signale vorgenommen.

Patentanspriiche

1. Gebervorrichtung (10) zur Bestimmung einer Posi-
tion eines ersten Objekts relativ zu einem gegenuber
dem ersten Objekt beweglichen zweiten Objekt, wo-
bei die Gebervorrichtung (10) eine mit dem ersten
Objekt verbundene MaRverkdrperung (22) und eine
mit dem zweiten Objekt verbundenen Abtasteinrich-
tung (24) zur Erzeugung eines ersten Signals und
eines zweiten Signals in Abhangigkeit von der Posi-
tion aus einer Abtastung der MalRverkdrperung (22)
sowie eine Uberwachungseinheit (30, 34) zur Erken-
nung einer Fehlfunktion der Gebervorrichtung (10)
anhand des ersten Signals und des zweiten Signals
aufweist, wobei die Uberwachungseinheit (30) min-
destens eine Spitzenwerthalteeinrichtung (32) auf-
weist,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Spitzenwerthalteeinrichtung (32) dafir
ausgebildet ist, einen Minimalwert und einen Maxi-
malwert des ersten Signals und des zweiten Signals
zu speichern und dass die Uberwachungseinheit
(30, 34) dafur ausgebildet ist zu prifen, ob die Ex-
tremwerte in einem Toleranzband (50, 52, 54) ver-
bleiben.
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2. Gebervorrichtung (10) nach Anspruch 1,
wobeidas erste Signal ein Sinussignal und das zwei-
te Signal ein Cosinussignal ist oder umgekehrt.

3. Gebervorrichtung (10) nach Anspruch 1 oder 2,
die eine Auswertungseinheit zur Bestimmung der
Position aus dem ersten Signal und dem zweiten
Signal aufweist.

4. Gebervorrichtung (10) nach einem dervorhergehen-
den Anspriiche,
wobei die Uberwachungseinheit (30, 34) dafiir aus-
gebildet ist zu prifen, ob sich Maximalwert und Mi-
nimalwert des ersten Signals und/oder Minimalwert
und Maximalwert des zweiten Signals um einen Min-
destwert voneinander unterscheiden.

5. Gebervorrichtung (10) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche,
wobei die Uberwachungseinheit (30, 34) dafiir aus-
gebildet ist, von der Spitzenwerthalteeinrichtung
(32) gespeicherte Extremwerte oder Differenzen von
Extremwerten des ersten Signals mit einem Erwar-
tungswert fir Extremwerte oder Differenzen von Ex-
tremwerten des zweiten Signals zu vergleichen
und/oder umgekehrt, wobei der Erwartungswert an-
gibt, in welchem Bereich die Extremwerte oder Dif-
ferenzen von Extremwerten des jeweils anderen Si-
gnals bei fehlerfreiem Betrieb liegen misste.

6. Gebervorrichtung (10) nach Anspruch 5,
wobei die Uberwachungseinheit (30, 34) dafiir aus-
gebildet ist, den Erwartungswert fiir das eine Signal
aus der Lange einer Kathete eines rechtwinkligen
Dreiecks zu bestimmen, dessen Hypotenuse die
Lange des absolut grof3ten Extremwerts und dessen
andere Kathete eine Léange zwischen Minimum und
Maximum des anderen Signals aufweist.

7. Gebervorrichtung (10) nach einem dervorhergehen-
den Anspriiche,
wobei die Uberwachungseinheit (30, 34) dafiir aus-
gebildet ist, die Gebervorrichtung (10) zyklisch auf
Fehlfunktion zu prifen und jeweils nach einem Prif-
zyklus die Spitzenwerthaltevorrichtung (32) zurtick-
zusetzen.

8. Gebervorrichtung (10) nach einem dervorhergehen-
den Anspriiche,
wobei die Spitzenwerthaltevorrichtung (32) analoge
Schaltelemente aufweist, insbesondere mindestens
eine Diode und mindestens einen Kondensator.

9. Gebervorrichtung (10) nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche,
die als Drehgeber ausgebildet ist, indem die
MaRverkdrperung (22) drehfest mit dem ersten Ob-
jekt und die Abtasteinrichtung (24) drehfest mit dem
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zweiten Objekt verbundenen ist, wobei MaRverkor-
perung (22) und Abtasteinrichtung (24) jeweils ge-
meinsam mit dem ersten Objekt und dem zweiten
Objekt relativ zueinander drehbeweglich sind, um
als Position die Winkelstellung der Objekte zueinan-
der zu bestimmen.

Gebervorrichtung (10) nach einem der Anspriiche 1
bis 8,

die als Linearencoder mit einer langgestreckten
MaRverkorperung (22) und einer dazu langsver-
schieblichen Abtasteinrichtung (24) ausgebildet ist.

Verfahren zur Bestimmung einer Position eines ers-
ten Objekts relativ zu einem gegeniiber dem ersten
Objekt beweglichen zweiten Objekt, wobei eine mit
dem ersten Objekt verbundene MaRverkérperung
(22) von einer mit dem zweiten Objekt verbundenen
Abtasteinrichtung (24) abgetastet wird, um ein ers-
tes Signal und ein zweites Signal in Abhangigkeit
von der Position zu erzeugen, und wobei das erste
Signal und das zweite Signal iberwacht werden, um
eine Fehlfunktion bei der Bestimmung der Position
zu erkennen,

dadurch gekennzeichnet,

dass je ein Minimalwert und ein Maximalwert des
ersten Signals und des zweiten Signals in einer Spit-
zenwerthalteeinrichtung (32) gespeichert wird, dass
das erste Signal und das zweite Signal anhand der
Minimal- und Maximalwerte Gberwacht werden und
dass geprift wird, ob die Minimal- und Maximalwerte
in einem Toleranzband (50, 52, 54) verbleiben.

Verfahren nach Anspruch 11,

wobei geprift wird, ob sich Maximalwert und Mini-
malwert des ersten Signals und Maximalwert und
Minimalwert des zweiten Signals jeweils um einen
Mindestwert voneinander unterscheiden.

Verfahren nach Anspruch 11 oder 12,

wobei die gespeicherten Minimal- und Maximalwerte
des ersten Signals oder deren Differenz mit einem
Erwartungswert fir Minimal- und Maximalwerte des
zweiten Signals oder deren Differenz verglichen
werden und/oder umgekehrt, wobei der Erwartungs-
wert angibt, in welchem Bereich die Extremwerte
oder Differenzen von Extremwerten des jeweils an-
deren Signals bei fehlerfreiem Betrieb liegen muss-
ten.

Claims

A transducer (10) for determining a position of a first
object relative to a second object movable with re-
spect to the first object, wherein the transducer (10)
has a material measure (22) connected to the first
object and a scanning device (24) connected to the
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second object for generating a first signal and a sec-
ond signal in dependence on the position from a
scanning of the material measure (22) as well as a
monitoring unit (30, 34) for recognising a malfunction
ofthe transducer (10) with reference to thefirst signal
and to the second signal, wherein the monitoring unit
(30) has at least one peak value holding device (32),
characterised in that the peak value holding device
(32) is configured to store a respective one minimal
value and one maximum value of the first signal and
of the second signal

and in that the monitoring unit (30, 34) is configured
to check whether the extreme values remain in a
tolerance band (50, 52, 54).

A transducer (10) in accordance with claim 1,
wherein the first signal is a sine signal and the second
signal is a cosine signal or vice versa.

Atransducer (10) in accordance with claim 1 or claim
2,

which has an evaluation unit for determining the po-
sition from the first signal and the second signal.

A transducer (10) in accordance with any one of the
preceding claims, wherein the monitoring unit (30,
34) is configured to check whether the maximum val-
ue and minimal value of the first signal and/or the
minimal value and maximum value of the second
signal differ from one another by a minimum value.

A transducer (10) in accordance with any one of the
preceding claims, wherein the monitoring unit (30,
34) is configured to compare extreme values or dif-
ferences of extreme values of the first signal stored
by the peak value holding device (32) with an ex-
pected value for extreme values or differences of
extreme values of the second signal and/or vice ver-
sa, wherein the expected value indicates the range
in which the extreme values or differences of ex-
treme values of the respective other signal would
have to lie in a defective operation.

A transducer (10) in accordance with claim 5,

wherein the monitoring unit (30, 34) is configured to
determine the expected value for the one signal from
the length of a leg of a right-angled triangle whose
hypotenuse has the length of the absolutely largest
extreme value and whose other leg has a length be-
tween a minimum and a maximum of the other signal.

A transducer (10) in accordance with any one of the
preceding claims, wherein the monitoring unit (30,
34) is configured to test the transducer (10) cyclically
for malfunctions and to reset the peak value holding
apparatus (32) in each case after a test cycle.

A transducer (10) in accordance with any one of the
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preceding claims, wherein the peak value holding
apparatus (32) has analogue switching elements, in
particular at least one diode and at least one capac-
itor.

A transducer (10) in accordance with any one of the
preceding claims, which is configured as a rotary en-
coder in that the material measure (22) is rotationally
fixedly connected to the first object and the scanning
device (24) is rotationally fixedly connected to the
second object, wherein the material measure (22)
and the scanning device (24) are each rotationally
movable relative to one another together with the
first object and with the second object to determine
the angular position of the objects with respect to
one another as the position.

A transducer (10) in accordance with any one of the
claims 1 to 8, which is configured as a linear encoder
having an elongated material measure (22) and a
scanning device (24) longitudinally displaceable with
respect thereto.

A method for determining a position of a first object
relative to a second object movable with respect to
the first object, wherein a material measure (22) con-
nected to the first object is scanned by a scanning
device (24) connected to the second object to gen-
erate a first signal and a second signal in depend-
ence on the position and wherein the first signal and
the second signal are monitored to recognise a mal-
function in the determination of the position,
characterised in that a respective one minimal val-
ue and one maximum value of the first signal and of
the second signal are stored in a peak value holding
device (32);

in that the first signal and the second signal are mon-
itored with reference to the minimal and maximum
values;

and in that a check is made whether the minimal
and maximum values remain in a tolerance band (50,
52, 54).

A method in accordance with claim 11,

wherein a check is made whether the maximum val-
ue and the minimal value of the first signal and the
maximum value and minimal value of the second
signal each differ from one another by a minimum
value.

A method in accordance with claim 11 or claim 12,

wherein the stored minimum and maximal values of
the first signal or their difference are compared with
an expected value for minimal and maximum values
of the second signal or their difference and/or vice
versa, wherein the expected value indicates the
range in which the extreme values or differences of
extreme values of the respective other signal would
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have to lie in a defective operation.

Revendications

Dispositif capteur (10) pour déterminer une position
d’un premier objet par rapport a un second objet mo-
bile par rapport au premier objet, dans lequel le dis-
positif capteur (10) comprend un élément de mesure
matérialisé (22) relié au premier objet et un dispositif
de palpage (24), relié au second objet, pour engen-
drerun premier signal et un second signal en fonction
de la position a partir d’'un palpage de I'élément de
mesure matérialisé (22), ainsi qu’une unité de sur-
veillance (30, 34) pour reconnaitre un fonctionne-
ment erroné du dispositif capteur (10) au moyen du
premier signal et du second signal, dans lequel I'uni-
té de surveillance (30) comprend au moins un dis-
positif de maintien de valeur de pointe (32),
caractérisé en ce que

le dispositif de maintien de valeur de pointe (32) est
réalisé pour mémoriser a chaque fois une valeur mi-
nimale et une valeur maximale du premier signal et
du second signal

et en ce que l'unité de surveillance (30, 34) est réa-
lisée pour vérifier si les valeurs extrémes restent
dans une plage de tolérances (50, 52, 54).

Dispositif capteur (10) selon la revendication 1,
dans lequel le premier signal est un signal en sinus
et le second signal est un signal en cosinus ou in-
versement.

Dispositif capteur (10) selon la revendication 1 ou 2,
qui comprend une unité d’évaluation pour détermi-
ner la position a partir du premier signal et du second
signal.

Dispositif capteur (10) selon I'une des revendica-
tions précédentes, dans lequel l'unité de surveillan-
ce (30, 34) est réalisée pour vérifier si la valeur maxi-
male et la valeur minimale du premier signal et/ou
la valeur minimale et la valeur maximale du second
signal different I'une de I'autre d’'une valeur mini-
mum.

Dispositif capteur (10) selon I'une des revendica-
tions précédentes, dans lequel I'unité de surveillan-
ce (30, 34) est réalisée pour comparer les valeurs
extrémes ou les différences de valeurs extrémes,
mémorisées dans le dispositif de maintien de valeur
de pointe (32), du premier signal avec une valeur
attendue pour des valeurs extrémes ou des différen-
ces de valeurs extrémes du second signal et/ou in-
versement, dans lequel la valeur attendue indique
dans quelle région devraient se trouver les valeurs
extrémes ou les différences de valeurs extrémes de
I'autre signal respectif pour un fonctionnement sans
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Dispositif capteur (10) selon la revendication 5,
dans lequel l'unité de surveillance (30, 34) est réa-
lisée pour déterminer la valeur attendue pour 'un
des signaux a partir de la longueur d’'un c6té d'un
triangle rectangle dont ’hypoténuse présente la lon-
gueur de la valeur extréme absolument la plus éle-
vée et dont I'autre c6té présente une longueur entre
le minimum et le maximum de l'autre signal.

Dispositif capteur (10) selon I'une des revendica-
tions précédentes, dans lequel I'unité de surveillan-
ce (30, 34) estréalisée pour vérifier le dispositif cap-
teur (10) de fagon cyclique quant a un fonctionne-
ment erroné et pour remettre respectivement a zéro
apres un cycle de vérification le dispositif de maintien
de valeur de pointe (32).

Dispositif capteur (10) selon I'une des revendica-
tions précédentes, dans lequel le dispositif de main-
tien de valeur de pointe (32) comprend des éléments
de commutation analogiques, en particulier au
moins une diode et au moins un condensateur.

Dispositif capteur (10) selon I'une des revendica-
tions précédentes, qui estréalisé sous forme de cap-
teur rotatif, dans lequel I'élément de mesure maté-
rialisé (22) est relié solidairement en rotation avec
le premier objet et le dispositif de palpage (24) est
relié solidairement en rotation avec le second objet,
dans lequel I'élément de mesure matérialisé (22) et
le dispositif de palpage (24) sont déplagables en ro-
tation I'un par rapport a I'autre respectivement con-
jointement avec le premier objet et avec le second
objet, afin de déterminer a titre de position la situation
angulaire des objets I'un par rapport a 'autre.

Dispositif capteur (10) selon I'une des revendica-
tions 1 a 8,

qui est réalisé sous forme de codeur linéaire avec
un élément de mesure matérialisé (22) étiré en lon-
gueur et avec un dispositif de palpage (24) déplaca-
ble longitudinalement par rapport a celui-ci.

Procédé pour la détermination d’'une position d’un
premier objet par rapport a un second objet dépla-
cable par rapport au premier objet, dans lequel un
élément de mesure matérialisé (22) relié au premier
objet est palpé par un dispositif de palpage (24) relié
au second objet, afin d’engendrer un premier signal
et un second signal en fonction de la position, et
dans lequel le premier signal et le second signal sont
surveillés afin de reconnaitre un fonctionnement er-
roné lors de la détermination de la position,
caractérisé en ce que

une valeur minimale et une valeur maximale du pre-
mier signal et du second signal sont respectivement
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mémorisées dans un dispositif de maintien de valeur
de pointe (32),

en ce que le premier signal et le second signal sont
surveillés au moyen des valeurs minimales et des
valeurs maximales

et en ce que on vérifie si les valeurs minimales et
les valeurs maximales restent dans une plage de
tolérances (50, 52, 54).

Procédé selon la revendication 11,

dans lequel on vérifie si la valeur maximale et la va-
leur minimale du premier signal etla valeur maximale
et la valeur minimale du second signal différent res-
pectivement I'une de I'autre d’'une valeur minimum.

Procédé selon la revendication 11 ou 12,

dans lequel les valeurs minimum et maximum mé-
morisées du premier signal ou leurs différences sont
comparées avec une valeur attendue pour les va-
leurs minimales et maximales du second signal, ou
leurs différences et/ou inversement, dans lequel la
valeur attendue indique dans quelle zone devraient
se trouver les valeurs extrémes ou les différences
de valeurs extrémes de l'autre signal respectif lors
d’un fonctionnement sans erreur.
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Figur 5 Figur 6
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Figur 9
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